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(§) Schlauchfuhrung im Sockel eines Roboters 
® Schlauchfuhrung im Sockel (2) eines Roboters (1), mit 
einem Schlauch (9) mit einem unteren und mit einem 
oberen Schtaucharm (12, 13), die durch einen gebogenen 
Schlauchkopf miteinander verbunden sind, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass der obere Schlauch (12) relativ zum 
unteren Schlaucharm (13) in horizontaler Richtung hin 
versetzt gefuhrt ist. 
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Schlauchfuhrung im Sockel eines Roboters 


Die Erfindung betrifft eine Schlauchfuhrung im Sockel eines 
Roboters, mit einem Schlauch mit einem unteren und mit ei- 
nem oberen Schlaucharm, die durch einen gebogenen Schlauch- 
kopf miteinander verbunden sind. 

Zur Energieversorgung eines Roboters oder zur Energiever- 
sorgung von Werkzeugen an der Hand eines Roboters mussen im 
Hinblick auf die Drehbarkeit des Roboters und genauer die 
Drehbarkeit seines Karussells urn die Al-Achse des Roboters 
relativ zum ortsfesten Sockel mit einer Reserve versehen 
sein. Hierzu sind sie im Robotersockel in Schlauchen, in 
der Regel in der Form von Rippenschlauchen gefuhrt, die 
derart vertikal ausgerichtet sind, dass von einem Einfuh- 
rende ein unterer Schlaucharm entlang des Sockelbodens ge- 
fuhrt ist, in einen vertikal gebogenen Schlauchkopf uber- 
geht und von diesen in einen oberen Schlaucharm entlang der 
Unterseite des Karussells zu einer Austrittsof f nung in die- 
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sen zur Wei terf uhrung der Kabel entlang des Roboters uber- 
geht. Unterer und oberer Schlaucharm sind exakt vertikal 
ubereinander gefuhrt. Dieser Kabelschutzschlauch ist an der 
Aufienwandung. des Robotersockels und zwar entlang der dort 
5 gegebenen Mantelabdeckung gefuhrt- Dies bedingt, dass sie 
an dem Sockelmantel entlangschleif en, wodurch sich ein Ver- 
schleiB mit dem erf orderlichen Aufwand zur Uberwachung, 
wiederholtem Auswechseln und damit Stillstand und erhohten 
Rustzeiten des Roboters ergibt* Daruber hinaus wird die 

10 Hohe des Sockels alleine durch den erf orderlichen Mindest- 
biegeradius der Kabelschutzschlauche und der durch diese 
gefuhrten Kabel bestinunt und ist deswegen betrachtlich und 
insbesondere groBer als die aufgrund anderer konstruktiver 
Merkmale des Roboters im Bereich des Robotersockels, wie 

15 das Getriebe, erf orderliche Hohe. 

Der Erfindung liegt daher die Aufgabe zugrunde unter Ver- 
meidung der vorgenannten Nachteile eine verbesserte 
Schlauchf uhrung zu schaffen. 

20 

Erf indungsgemaB wird die genannte Aufgabe bei einer 
Schlauchf uhrung der eingangs genannten Art dadurch gelost, 
dass der obere Schlaucharm relativ zum unteren Schlaucharm 
zur vertikalen Achse des Sockels versetzt ist. 

25 

Alleine durch den horizontalen Versatz des oberen Schlauch- 
arms relativ zum unteren Schlaucharm wird erreicht, dass 
der diese beiden verbindenden Schlauchkopf zur Vertikalen 
geneigt ist und hierdurch eine geringere Bauhdhe gegeben 

30 wird. Soweit eine vertikale Umf angswandung des Roboter- 
sockels vorgesehen ist, so wird durch den horizontalen Ver- 
satz der Schlauchkopf von dieser vertikalen Sockelwandung 
entfernt und damit erreicht, dass dieser Schlauchkopf bei 
der Bewegung des Schlauches - durch Verdrehen des Karus- 

35 sells relativ zum Sockel - nicht mehr an der Sockelwandung 
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entlangschleif t und der hierdurch bedingte Verschleifi wird 
dadurch ausgeschaltet . 

Wahrend grundsatzlich die Schragstellung des Schlauches von 
5 unten nach oben und nach auBenhin erfolgen konnte, ist in 
einer bevorzugten Ausgestaltung vorgesehen, dass der obere 
Schlaucharm relativ zum unteren Schlaucharm zur vertikalen 
Achse des Sockels hin, also radial nach innen versetzt ist. 
Hierdurch wird bei Erreichen der vorgenannten Vorteile eine 

10 Reduzierung der notwendigen Sockelhohe sowie der Verminde- 
rung des Verschleifies bei radial und maximal vorgegebenen 
radialen Abmessungen des Robot er sockels und einer diesen 
entsprechende breiten Auf setzf lache erreicht, wie es bei 
der skizzierten vertikalen anderen Anordnung des Schlauches 

15 bzw. Schlauchkopf es im Sockel nicht der Fall ware. 


In einer bevorzugten Ausgestaltung ist weiterhin vorgese- 
hen, dass der obere Schlaucharm in einer Nut des Karussells 
des Roboters gefuhrt ist, die einen geringeren Durchmesser 

20 hat als die Aufnahme des unteren Schlaucharms am Sockel des 
Roboters. Hierdurch wird eine sichere Fuhrung des Schlau- 
ches, insbesondere des oberen Schlaucharmes erreicht. In 
Weiterbildung kann vorgesehen sein, dass das Karussell ei- 
nen den oberen Schlaucharm umgebenden, gegenuber diesem 

25 (dann im oberen Bereich) abgesenkten radial gerichteten 
Ringflansch aufweist, wobei der Ringflansch insbesondere 
gegenuber der den oberen Schlaucharm aufnehmenden Nut abge- 
senkt ist, Hierdurch wird einerseits auf der Oberseite des 
Karussells, namlich genauer auf der Oberseite des abgesenk- 

30 ten Ringf lansches desselben zusatzlicher Freiraum zur Auf- 
nahme von konstruktiven Elementen, oder aber auch fur eine 
Schlauchfortfuhrung auf der Oberseite des Karussells ge- 
schaffen. Zum anderen kann hierdurch die Hohe des Roboter- 
sockels optisch weiter abgesenkt werden. 



Eine weitere Ausgestaltung sieht einen teilkegelf ormigen 
Mantel des Sockels vor. Hierdurch wird dem Sockel bei opti- 
maler Standflache insbesondere ein gefalligeres Aussehen 
verliehen, wobei weiterhin im Hinblick auf die Reduzierung 
des oberen Bereichs des Sockels und damit des Karussellbe- 
reichs eine Materialeinsparung erzielt wird, ohne dass der 
auf den Boden aufsitzende SockelfuB eine im Hinblick auf 
die Standfestigkeit reduzierte Flache aufweisen muss. 

Weitere Vorteile und Merkmale der Erfindung ergeben sich 
aus den Anspruchen und aus der nachf olgenden Beschreibung, 
in der Ausf uhrungsbeispiele der Erfindung unter Bezugnahme 
auf die Zeichnung im einzelnen erlautert sind. Dabei zeigt: 

Fig. l einen bekannten Roboter in Seitenansicht ; 

Fig. 2 eine Ausf uhrungs form des Sockels eines bekann- 

ten Roboter s im Schnitt; 

Fig. 3 eine bevorzugte Ausgestaltung des Erfindungs- 

gegenstandes mit abgesenktem Radial flansch am 
Karussell eines Roboters und kegelstumpf f ormig 
ausgebildetem Sockel; 

Fig. 4 eine Darstellung der erf indungsgemaBen Fuhrung 

eines Schlauchs fur die Kabei zur Energiever- 
sorgung der Robot erantriebe in einem Roboter- 
sockel mit Versa tz vom oberen zunr unteren 
Schlaucharm; und 


Fig . 5 


eine Darstellung der erf indungsgemaBen Fuhrung 
eines Schlauchs fur Kabel zur Energieversor- 
gung. 
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Die Fig- 1 zeigt einen bekannten Roboter in Seitenansicht 
mit einem zylindrischen Sockel. Die Fig* 2 zeigt geschnit- 
ten den Sockel des Roboters der Fig. 1. Es ist eirsichtlich, 
5 dass die Kabel schlauche rechts und links U-formig ausgebil- 
det sind, wobei ein U-Steg vertikal ausgerichtet ist und 
die U-Schenkel der Schlauche genau vertikal ubereinander 
liegen. 

10 Die Fig. 3 zeigt, teilweise gebrochen, den unteren Bereich 
eines erf indungsgemaB ausgebildeten Roboters 1 mit orts- 
festem Sockel 2, bestehend aus einem Sockelkern 3 und gege- 
benenfalls einem Sockelmantel 4. Auf dem Sockelkern 3 und 
getragen durch diesen befindet sich drehantreibbar uber ein 

15 Getriebe 6 das Karussell 7 des Roboters mit einer Karus- 
sellplatte 8. Auf dieser befindet sich der weitere Aufbau 
des Roboters, so ein Motor zum Antrieb der Karussellplatte 

8, eine Anlenkung, mit der die Schwinge um die A2-Achse der 
Anlenkung beweglich ist f sov/ie gegebenenf alls ein Dreh- 

20 moment ausgleich fur die Schwinge. Diese Teile sind im ein- 
zelnen in der Fig. 3 nicht dargestellt, da sie fur den Ge- 
genstand der Erfindung nicht wesentlich sind. 

Bei dem dargestellten Roboter finden sich im Sockel 2 ein 
25 Schlauch 9 und gegebenenf alls ein Schlauch 11. Im Schlauch 

9, der in der Regel als Rippenschlauch ausgebildet ist, 
sind Kabel 9a zur Energieversorgung der verschiedenen An- 
triebe des Roboters gefuhrt, wahrend im Schlauch 11 gegebe- 
nenf alls Kabel 11a zur Energieversorgung eines Werkzeugs 

30 des Roboters gefuhrt sind. Die Schlauche 9,11 bestehen, wie 
anhand des Schlauches 9 erlautert, aus einem unteren 
Schlaucharm 12 und einem oberen Schlaucharm 13, die uber 
einen Schlauchkopf 14 (Fig. 4) miteinander verbunden sind. 
Der Schlaucharm 13 liegt hoher als der Schlaucharm 12 . Das 

35 freie Ende 16 des unteren Schlaucharms 12 ist ortsfest an- 
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geordnet, hier erfolgt die Einfuhrung der Energieversor- 
gungskabel von auflerhaib. Das freie Ende 17 des oberen 
Schlaucharms 13 ist fest mit dem relativ zum Sockel 2 be- 
weglichen Karussell 7 verbunden, verandert also bei Bewe- 
5 gungen des Roboters bzw. genauer des Karussells 7 desselben 
seine Position zum Eingangsende 16 des Schlauchs 9. Der 
Schlauch 9 bildet insgesamt eine Langenreserve zur Kompen- 
sation der erf order lichen Schlauchlange bei Relativbewegung 
des Karussells 7 relativ zum Sockel 2. Der Schlauch 11 be- 
10 steht demgemafi aus unterem Schlaucharm 12 1 , Schlauchkopf 
12 1 und oberem Schlaucharm 13' (Fig. 5). 

Aus den die Erfindung zeigenden Figuren 3 bis 5 ist er- 
sichtlich, dass der obere Schlaucharm 13, 13 1 nicht exakt 

15 vertikal uber dem unteren Schlaucharm 12, 12' liegt, wie 
dies beim Stand der Technik der Fall ist, sondern der 
Schlaucharm 13 relativ zum Schlaucharm 12 zur vertikalen 
Al-Achse des Roboters hin, also radial nach innen versetzt 
angeordnet ist und demgemaB auch einen geringeren Krum- 

20 mungsradius aufweist als der Schlaucharm 12, 12 1 . Hierdurch 
wird, wie insbesondere aus der Fig. 3 in Verbindung mit der 
Fig- 4 erkennbar ist, vermieden, dass der Schlauchkopf 14, 
14 1 an der vertikalen Wandung 4 des Robotersockels 
schleift, was, wie dies beim Stand der Technik der Fall ist 

25 und dort regelmaBig zu einem VerschleiB fuhrt, der eine 

laufende Uberprufung des Zustandes des Schlauches und eine 
Neuerung desselben mit hoher Frequenz und den damit uner- 
wunschten Folgen des S tills tandes des Roboters, zusatzli- 
cher Rustzeiten etc. bedingt. 

30 

Der obere Schlaucharm 13, 13' ist dabei in einer Nut 18 des 
Karussells gefuhrt, die ebenfalls zur Al-Achse hin versetzt 
und damit radial nach innen versetzt ist gegenuber einer 
nutahnlichen Aufnahme 19 im unteren Bereich des Sockelkerns 
35 3 fur den unteren Schlaucharm 12. 
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Am Karussell 7 kann, wie dies in der Fig. 3 dargestellt 
ist, eine radial gerichtete Ringplatte 21 vorgesehen sein, 
die gegenuber der horizon talen Innenwandung der Nut 18 ab- 
5 gesenkt ist; die Hohe der horizontalen Innenwandung 22 der 
Nut 18 wird durch die erf orderlichen Mindestbiegeradien des 
Schlauches bestimmt, die eine grofie Bauhohe und daher eine 
Anordnung der Wandung 22 uber dem Boden bedingen, dass die 
Hohe der Wandung 22 durch den Schlauch und seine Mindest- 
10 biegeradien vorgegeben ist. 

Die Darstellungen der Fig. 4 und 5 zeigen die Schlauche 
9.11 wenn das Karussell gegenuber seiner Mittelposition im 
Uhrzeigersinn verschwenkt, so dass sich der Abstand des 
15 Schlauchkopf es 14 des Schlauches 9 der Eintrittsstelle des 
unteren Schlaucharms genahert hat, wahrend der Schlauchkopf 
14* des Schlauches 11 gegenuber der Nontialpositioh zur Ein- 
trittsstelle des unteren Schlaucharms 12' einen groBeren 
Abstand hat. 

20 

Die gegenuber der Wandung 22 abgesenkte Ringplatte 21 ist 
auBerhalb der Nut 18 vorgesehen, so dass auf ihrer oberen 
Seite damit Freiraum zur Aufnahme weiterer Elemente, wie 
beispielsweise der Fortfuhrung des Schlauches auBerhalb des 

25 Sockels 2 gegeben ist; daruber hinaus wird, durch die erf in - 
dungsgemaBe Schraganordnung der Schlauchf uhrung zum einen 
die tatsachliche effektive Bauhohe des Sockels reduziert, 
da der Schlauchkopf schrag angeordnet ist und daher bei 
gleichem Biegeradius eine geringere Bauhohe einnimmt. Auch 

30 wird die optische Bauhohe des Sockels bei der Ausgestal tung 
der Fig. 1 durch die abgesenkte Ringplatte 21 reduziert, 
was dem Robotersockel gegenuber herkommlichen hohen Sockeln 
ein ansprechenderes Aussehen verleiht. Dieses wird daruber 
hinaus weiter unterstutzt, wenn, wie dies in der Fig. 3 

35 dargestellt ist, die Sockelwandung der geneigten Schlauch- 



fuhrung folgt die dortige Seitenwandung 4* des Sockels 2 
konus- bzw. teilkegelstumpf f ormig ausgebildet ist. Alterna- 
tiv kann die Sockelumf angswand 4 auch vertikal ausgerichtet 
sein und mit dem auBeren Rand der Ringplatte 21 ab- 
schlieBen. 
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Bezugszeichenliste 


1 

Robot er 

2 

Sockel 

3 

Sockelkern 

4,4a 

Sockelmantel 

4« 

S e i t enwandung 

6 

Getriebe 

7 

Karussell 

8 

Karussellplatte 

9 

Schlauch 

11 

Schlauch 

12 

Schlaucharm 

13 

Schlaucharm 

14 

Schlauchkopf 

16 

freies Ende 

17 

freies Ende 

18 

Nut 

19 

Auf nahme 

21 

Ringf lansch 

22 

Innenwandung 

Al 

Al-Achse 
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Schutzanspruche 


1. Schlauchfuhrung ira Sockel (2) eines Roboters (1), mit 
einem Schlauch (9) mit einem unteren und mit einem obe- 
ren Schlaucharm (12,13), die durch einen gebogenen 
5 Schlauchkopf miteinander verbunden sind, da durch ge- 

kennzeichnet, dass der obere Schlauch (12) relativ zum 
unteren Schlaucharm (13) in horizontaler Richtung hin 
versetzt gefuhrt ist. 

10 2. Schlauchfuhrung nach Anspruch 1, dadurch gekennzeich- 
net, dass der obere Schlaucharm (13) relativ zum unte- 
ren Schlaucharm (12) zur vertikalen Achse (Al-Achse) 
des Soekels (2) hin versetzt ist. 

15 3. Schlauchfuhrung nach Anspruch 1 Oder 2, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass der obere Schlaucharm (13) in einer Nut 
(18) des Karussells (7) des Roboters (1) gefuhrt ist, 
die einen geringeren Durchmesser hat als die Aufnahme 
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(19) des unteren Schlaucharms (12) am Sockel (2) des 
Roboters (1) . 

Schlauchfuhrung nach einem der vorangehenden Anspruche, 
dadurch gekennzeichnet , dass das Karussell (7) einen 
den oberen Schlaucharm (13) umgebenen, gegenuber diesem 
(dann im oberen Bereich) abgesenkten radial gerichteten 
Ringflansch (21) aufweist. 

Schlauchfuhrung nach einem der vorangehenden Anspruche, 
gekennzeichnet durch einen teilkegelf ormigen Mantel 
(4a) des Sockels (2) . 
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